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Die Erfindung betrif ft ein System mit einer Kamera mit zu- 
mindest einer passiven Kamera-Zubehorkomponente und mit einer 
Steuereinrichtung hief ur . 

Weiters bezieht sich die Erfindung auf eine passive Zube- 
horkomponente fur eine Kamera sowie weiters auf eine Steuerein- 
richtung fiir zumindest eine passive Zubeh5rkomponente in 
Zuordnung zu einer Kamera. 

In der modernen Filmtechnik wird bei Kameras eine Vielzahl 
von Zubehorkomponenten verwendet. Das komplette aktive und pas- 
sive Zubehor,. welches zur Erreichung der gewOnschten Aufnahme mit 
der Kamera verbunden ist, wird Kamerasystem bezeichnet. Unter 
aktivem Zubehor werden in diesem Zusammenhang elektrische bzw. 
elektronische Komponenten vers tanden, welche Steuerungs-, Rege- 
lungs- oder Visualisierungsauf gaben der Kamera wahrnehmen und 
eine Schnitts telle ftir einen Datenaustausch besitzen. Dadurch 
konnen zubehorspezif ische Daten der Steuerungs einrichtung eines 
Kamerasystems ubermittelt werden, Zu diesem aktiven ZubehQr zah- 
len zum Beispiel: 
- . Antriebssysteme fur Objektive; 

- intelligente (mit entsprechender Elektronik ausgestattete) Be- 
dienelemente der Kamera; 

- Displays zur Visual isierung von Kameradaten und Daten von mon- 
tierten Komponenten; 

- Datenauf zeichnungsgerate; 

- Einheiten fiir automatisierbare Funktionen; 

- elektrische Filmmagazine; und 

- elektrische Verstellblenden. 

Andere Komponenten, welche fiir den Betrieb der Kamera notwendig 
sind und nicht den oben angefiihrten Kriterien des aktiven Zube- 
hors entsprechen, werden als passives ZubehSr bezeichnet. Dazu 
zShlen mechanische, optische und elektrische Zubehdrkomponenten 
ohne der Moglichkeit, mit der Steuerelektronik des Kamerasystems 
zu kommunizieren. Zu diesem passiven Zubeh5r zahlen zum Beispiel: 

- Objektive; 

- Suchersysteme; 

- mechanische Filmmagazine; 

- Bildf ormatsf enster; 

- mechanische Verstellblenden; 

- optische Filtersysteme; und 




- Batterien oder andere Stromversorgungskomponenten. 

Unter dem Begriff "Kamerasystem" wird z.B. eine Filmkamera oder 
Videokamera mit ihrem akfciven und passiven Zubeh5r verstanden. In 
vielen Anwendungs fallen wird die Konf iguration einer Kamera wSh- 
rend einer Aufnahme st&ndig ge&ndert. Beim Taus-ch aktiver Kompo- 
nenten, welche zum GroSteil tiber Prozessoren verftigen, ist es 
Stand der Technik, die Steuerungseinrichtung des Kamerasystems 
der neuen Konf iguration anzupassen und Einstellungen des ZubehSrs 
zu speichern. Werden passive Zubehor-Komponenten getauscht, kann 
dies von der Steuerungseinrichtung nicht erkannt werden. Eventu- 
ell getroffene zubehSrspezif ische Einstellungen gehen daher beim 
Tausch verloren. 

In der Filnibranche sind die Kamerasysteme zumeist im Besitz 
von Verleihhausern, und bei Filmproduktionen wird das bendtigte 
Equipment von den Produktionsf irmen gemietet und von zumeist 
freiberuf lichen Kameramannern und Kameraassistenten bedient. Da- 
bei wird im Bereich der Aufnahmetechnik umfangreiches elektroni- 
sches Equipment (aktives Zubehor) und eine Vielzahl von passiven 
Zubehdrkomponenten zur Produktion der unterschiedlichsten Effekte 
verwendet- Hierbei wird die Konf iguration des Kamerasystems oft 
mehrmals t&glich gewechselt. burch die steigende Anzahl der mog- 
lichen FunktionalitSten werden die Benutzerschnittstellen der 
Kamerasysteme immer komplexer. Viele Anwender verwenden aber nur 
eine geringe Anzahl der vielen moglichen Funktionalitaten und 
Vi sual i s i erungen . 

Jeder Anwender erarbeitet im Rahmen der Nutzung des Equip- 
ments auch zahlreiche Inf ormationen, welche er bei der Anwendung 
eines Produktes wis sen muss, aber ahderen Anwendern nicht wis sen 
lassen mochte. Als Beispiel kann man hier Beobachtungen uber die 
QualitSt eines Objektivs bei unterschiedlichen Anwendungen nen- 
nen. So kann ein Kameramann bei der Anwendung feststellen, dass 
ein Zoomobjektiv mit einer Brennweite von 28-60 mm bei der 
Brennweite von 40-45 mm seiner Meinung nach Qualitatsmangel auf- 
weist • 

Es ware daher fur den Anwender von Kamerasystemen wiin- 
schenswert, eine Technik verfiigbar zu haben, um : 

- den Tausch von passivem Zubeh6r zu erkennen; 

- Informationen uber die aktuellen Zubehorkdmponenten den Steue- 
rungs- und Anzeigeeinheiten eines Kamerasystems zur Verfugung 
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zu stellen; . 

- die Darstellung von Antigen naoh dem Tausoh von pasxven Zube- 

herkomponenten zu aktualisieren; 

- information*! uber ver^endetes passives Zubehor zu spexohem 
und bei einer neuerliohen verwendung dieses Zubeners wieder zu 

reproduzieren; . , 1a 

- benutzerspezifische Anpassungen an der Benutzerschnxtts telle 
einfach zu speichern und bei einer neuerliohen Verwendung des 
Equipments zu reproduzieren; 

- die Benutzerschnittstelle eines Kamerasystems auf dxe vom An- 
wender benotigten Funktionalitaten zu reduzieren, urn erne, 
iibersichtliche und einfaohe Handhabung zu ermoglichen; und 

- produktspezif isohe Daten zu speiohem und bei der neuerliohen 
Verwendung des Produkts automatisiert die gespeicherten Infor- 
mationen anzuzeigen. 

Es ist daher Aufgabe der Erfindung, ein System bzw. exne 
passive ZubehSrkomponente bzw. eine Steuereinrichtung wie ein- 
gangs angegeben zur Verfugung zu stellen, urn den vorstehenden 
wunschvorstellungen so komplett wie moglich zu geniigen. Dabex 
sollen insbesondere Informationen bei einem Tausch von passxven 
ZubehSrkomponenten nicht verloren gehen, und es soil auch exne 
individuelle Speicherung von informationen ermoglicht werden, dxe 
nur der jeweiligen Bedienungsperson (Kameramann etc.) zur Verfu 
gung stehen. Weiters soil eine adaguate Anzeige von informationen 
betreffend das jeweilige passive Zubehor und dessen Betrxeb, 
insbesondere unter benutzerspezif ischer Adaptierung, erm6glicht 

werden, . 

Das erfindungsgemaSe System der eingangs angeftihrten Art xst 
dadurch gekennzeichnet, dass ein kontaktloses Speichermedium an 
der passiven zubehSrkomponente angebracht ist, und dass der 
Steuereinrichtung ein elektronisches Erf assungsgerat zur Kommu-^ 
nikation mit dem kontaktlosen Speichermedium zugeordnet ist. Da 
bei ist das kontaktlose Speichermedium bevorzugt durch einen an 
sich herkommlichen Transponder gebildet, und das elektronische 
Erfassungsgerat ist ein an sich bekanntes Schreib- und Lesegerat 
(wenngleich auch Falle denkbar sind, wo als Erfassungsgerat exn 
bloSes Schreibgerat oder aber ein bloSes Lesegerat - bei Verwen- 
dung von bereits ■•markierten" passiven ZubehSrkomponenten - ver 
wendet wird) . 

In entsprechender Weise ist die erf indungsgemaSe passive 
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Zubehorkomponente gekennzeichnet durch ein em ihr angebrachtes 
kontaktloses Speichermedium, insbesondere einen an sich bekannten 
Transponder . 

Die erf indungsgemafie Steuereinrichtung ist gemaS einem 
dritten Aspekt der Erfindung gekennzeichnet durch die Zuordnung 
eines elektronischen Erfassungsgerats zur Kommunikation mit einem 
kontaktlosen Speichermedium an der passiven ZubehSrkomponente . 

Bei erstmaliger Verwendung einer Zubehorkomponente in einem 
Kamerasystem konnen dieser passiven Zubehorkomponente im erstma- 
ligen Betrieb zugeordnete Daten, wie insbesondere im Zuge einer 
Kalibrierung eines Servoantriebs erhaltene Daten, zugehdrig - im • 
kontaktlosen Speichermedium an dieser Zubehorkomponente - ge- 
spei chert werden, und wenn diese ZubehSrkomponente sodann ent- 
femt und spater wieder verwendet wird, stehen die im 
kontaktlosen Speichermedium gespeicherten Daten sofort wieder zur 
Verftigung, und sie kSnnen mit dem elektronischen Erf assungsgerat 
erkannt und in der Steuereinrichtung des Systems entsprechend 
gentitzt werden. Insbesondere ist das kontaktlose Speichermedium 
dabei zur Speicherung von fur die passive Zubehorkomponente 
und/ oder fur deren Betrieb spezifische Daten eingerichtet . Bei 
Zuordnung eines Servo- bzw. Antriebsmotors fur die passive Zube- 
horkomponente, z.B. eines Servomotors fur ein Objektiv, werden 
bevorzugt aus dem kontaktlosen Speichermedium ZShlwerte des An- 
triebsmotors in Verbindung mit zugehorigen Skalen- oder Gravur- 
werten der passiven Zubehorkomponente gespeichert. In der Folge 
ist auch jederzeit eine Visual isierung von zusammengehorigen Mo- 
tor- und Objektivinformationen moglich. 

SelbstverstSndlich ist die Erfindung jedoch nicht nur bei 
Objektiven anwendbar, sondern bei beliebigen anderen passiven 
Zubehorkomponenten, wie sie beispielsweise eingangs angeftihrt 
wurden . 

Der Steuereinrichtung ist bevorzugt weiters eine Speicher- 
einheit mit einem mobilen Speichermedium, vorzugsweise einer 
Speicherkarte, zur Speicherung von fur die passive Zubehdrkompo- 
nente und/oder fur deren Betrieb spezifischen Daten zugeordnet. 
Auf diese Weise konnen die jeweiligen Daten als personliche Daten 
auf einem personlichen, wechselbaren Speichermedium, vorzugsweise 
einer Speicherkarte, abgespeichert und von der interessierten 
Person, z.B. einem Kameramann, in individueller Zuordnung aufbe- 
wahrt werden. Das mobile Speichermedium ermSglicht dabei eine 
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Speicherung von inf ormationen uber jene Informationen hinausge- 
hend wie sie auf dem kontaktlosen Speichermedium an der Dewei- 
ligen passiven ZubehSrkomponente gespeichert sind. Beispielswexse 
1st es denkbar, informationen betreffend die Qualitat oder be- 
sondere Eigenschaf ten von bestimraten passiven Zubeh6rkomponenten 
fur personliche Zwecke zu speichem, um so bei Verwendung der 
passiven ZubehQrkomponente sofort auf diese Eigenschaf ten der- 
selben hingewiesen zu werden. 

Um derartige Informationen und auch jene informationen, die 
vom kontaktlosen Speichermedium der jeweiiigen passiven Zubehor- 
komponente ausgelesen werden, anzuzeigen, ist die Steuereinrich- 
tung bevorzugt mit einer Anzeigeeinrichtung ausgerustet, und auf 
dieser Anzeigeeinrichtung konnen die vorerwahnten spezifischen 
informationen betreffend Zubehorkomponenten und deren individu- 
elle Eigenschaften angezeigt werden; dabei kann auch die Spei- 
cherkarte zur Speicherung von diese Anzeigeeinrichtung bzw. deren 
Konfiguration betref fenden Informationen eingerichtet sein, wobei 
insbesondere Informationen tiber die Konfiguration der Anzeige- 
einrichtung abhangig von der gerade betroffenen passiven Zube- 
hSrkomponente gespeichert werden konnen. Die Anzeigeeinrichtung 
kann weiters auch die aktuellen Positionen von den jeweiiigen 
passiven Zubehorkomponenten zugeordneten Servoeinrichtungen bzw. 
Antriebsmotoren anzeigen. 

Die Kamera kann bevorzugt eine Filmkamera sein, sie kann 
jedoch auch z.B. durch eine Videokamera oder aber eine Fotokamera 
gebildet sein. Weiters kSnnen im System selbstverstandlich auch 
mehrere passive ZubehSrkomponenten bei einer Anwendung, z.B. bei 
Filmaufnahmen, vorgesehen sein, wobei dann Daten betreffend alle 
verwendeten passiven ZubehSrkomponenten gespeichert bzw. ausge- 
lesen bzw. angezeigt werden. 

Die Erfindung wird nachstehend anhand von in der Zeichnung 
veranschaulichten bevorzugten Ausfuhrungsbeispielen, auf die sie 
jedoch nicht beschrankt sein soil, noch weiter erlautert. Es 
zeigen: Fig.l schematisch ein einf aches Beispiel eines herkSmm- 
lichen Kamerasystems mit vergleichbar wenigen ZubehSrkomponenten 
in Einzeldarstellung; Fig. 2 dieses Kamerasystem im zusammenge- 
bauten Zustand; Fig. 3 in den Teilfiguren a, b und c Details im 
zusammenhang mit einem Objektiv als passive zubehSrkomponente , 
wobei, in Fig. 3a ein Skalenring, in Fig. 3b eine Ansicht der Be- 
dienungseinheit in Fig. 3c diese Bedienungseinheit schematisch 
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nach einem Kalibrierungsvorgang veranschaulicht sind; Fig. 4 ein 
Kamerasystem mit erf indungsgemSSer Technik; Fig. 5 eine Ansicht 
einer passiven Zubehorkomponente in Form eines Objektivs mit ei- 
nem daran angebrachten Transponder; Fig. 6 schematised den elek- 
tronischen Aufbau eines Transponders; Fig. 7 schematised das 
Zusammenwirken eines elektronischen Erf assungsgerats mit einem 
solchen Transponder bzw. dem zugehorigen Applikationssystem; 
Fig. 8 schematisch den Aufbau einer einfachen mobilen Speicher- 
karte; Fig. 9 den Aufbau einer modi fizier ten, mit einem Prozessor 
ausgerusteten Speicherkarte; Fig. 10 in einem Ablauf schema den 
Vorgang bei Inbetriebnahme eines Kamerasystems mit passiver Zu- 
beh5rkomponente (hier durch ein Objektiv gebildet) ; Fig. 11 sche- 
matisch in Teilfiguren a und b eine mdgliche Anzeige der hierbei 
erhaltenen Inf ormationen (Fig. lib) in Gegenuberstellung zu den 
aktuellen Positionen des Servomotors (Fig. 11a); Fig. 12 in einem 
Ablauf schema Shnlich Fig. 10 den Vorgang bei einem Ob j ektivwech- 
sel; Fig. 13 in einer schematischen Ansicht entsprechend Fig. lib 
eine Darstellung der Anzeige fur das nunmehr verwendete Objektiv; 
Fig. 14 eine vergleichbare Anzeige-Darstellung, hier jedoch mit 
gespreizter Objektiv-Skala; und die Figuren 15 und 16 zwei Bei- 
spiele ftir Anwender-spezif ische Anzeigekonf igurationen in Dar- 
stellungen entsprechend den Figuren 11, 13 bzw. 14. 

In Fig.l ist ein einf aches Beispiel eines Kamerasystems ge- 
zeigt, wobei die einzelnen Komponenten voneinander getrennt dar- 
gestellt sind. Im Einzelnen sind dabei eine Kamera 1, ein erstes 
Objektiv 2, ein zweites Objektiv 3, ein Servoantrieb 4 fur eine 
Achse, konkret fiir die Verstellung eines der Objektive 2, 3, eine 
Steuereinheit 5 fiir den Servoantrieb 4 sowie eine Bedienungsein- 
heit 6 hiefiir gezeigt. In der Fig. 2 ist dieses Kamerasystem im 
zusammengebauten Zustand dargestellt, wobei das erste Objektiv 2 
an der Kamera 1 montiert wurde. 

Anhand dieses Beispiels eines an sich herkommiichen Kamera- 
systems, wie in den Figuren 1 bis 3 gezeigt, und der. Arbeitsweise 
mit den Objektiven 2, 3 soli einleitend die der Erfindung zu 
Grunde liegeride Problemstellung erlautert werden. 

Ftir verschiedene Filmdrehbedingungen sind verschiedene Ob- 
jektive, z.B. 2, 3, im Einsatz, wobei die Objektive 2, 3 auch von 
unterschiedlichen Herstellern stammen konnen. Urn Automatisie- 
rungs-, Kontroll- und Fernbedienungsfunktion zu erreichen, er- 
folgt die Objektiwerstellung z.B. durch Drehen an einem 



Skalenring 7, vgl. Fig. 3a, mit Hilfe eines extemen Antnebs, 
namlich hier des Servoantriebs 4 . Dieser Servoantrieb 4 wa.rd am 
Skalenring 7 des jeweiligen Objektivs 2 bzw. 3 angef lanscht , und 
viber ein Zahnritzel 8 des Servoantriebs 4 werden dessen Drehbe- 
wegungen auf den Skalenring 7 des jeweiligen Objektivs, z.B. 2, 
mehr oder weniger spielfrei iibertragen. 

im vorliegenden Beispiel wird zur Vereinf achung nur ein 
Servoantrieb 4 zur Verstellung "einer Achse" erlautert, jedoch 
konnen selbstverstandlich auch mehrere Achsen parallel betrieben 
werden, z.B. unter verwendung von Servomotoren fur die Entfer- 
nungseinstellung (Focus), fur die Blendeneinstellung (Iris) und 
fur die Brennweiteneinstellung (Zoom) , wobei aber auch andere 
Ansteuerungen bzw. Achsen moglich sind. 

GemaS Fig. 2 ist nun die Bedienungseinheit 6 mit der Steuer- 
einheit 5 verbunden, urn an der Bedienungseinheit 6 vorgenommene 
Einstellungen an die Steuereinheit 5 weiterzuleiten. Die Bedie- 
nungseinheit 6 ist dabei das Benutzerinterface fur die Steuerung 
des Servoantriebs 4. Auf diese Weise kann der Benutzer, im ein- 
fachsten Fall beispielsweise uber ein Drehpotentiometer der Be- 
dienungseinheit 6, Sollwerte.des Servoantriebs oder -motors 4 
vorgeben. Ebenso ist es bekannt, an derartigen Bedienungseinhei- 
ten von Servomotoren direkte Kameraoperationen, wie z.B. Start 
einer Aufnahme, Stop einer Aufnahme, durchzuftihren, wobei an der 
Bedienungseinheit 6 hiefur ein in Fig. 2 nicht naher gezeigter 
Taster vorgesehen sein kann. 

Die Steuereinheit 5 ist zum einen mit der Kamera 1 verbun- 
den, urn deren Motoren mit Strom zu versorgen und Kamerabef ehle, 
welche an der Bedienungseinheit 6 eingegeben wurden, zur Kamera 1 
zu iibertragen. 

Zum anderen ist die Steuereinheit 5 mit dem Servomotor 4 
verbunden, urn diesen mit Strom zu versorgen und eine bidirektio- 
nale Datentibertragung zwischen ihm und der Steuereinheit 5 zu 
ermSglichen. 

Anstatt der hiefur in Fig. 2 dargestellten Kabelverbindungen 
9, 10, 11 kSnnen bei Bedarf selbstverstandlich auch Funkverbin- 
dungen vorgesehen werden, wobei die Ubertragungsf requenzen zu- 
meist im 2,4 GHz- oder 868 MHz-Bereich liegen. Ein funktioneller 
Unterschied im Hinblick auf die vorliegende Erfindung ist dadurch 
nicht gegeben, und in der Folge wird der Einfachheit halber wei- 
terhin von Kabelverbindungen ausgegangen. 
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Bei Iribetriebnahme eines solchen an sich herkSmmlichen Ka- 
merasystems etwa gemas Fig. 2 erfolgt nach dem Einschalten der 
Kamera 1 ein Kalibriervorgang des Servomotors 4 (oder aller Ser- 
vomotoren, wenn wie iiblich mehrere derartige Motoren vorgesehen 
sind). Dieser Kalibriervorgang wird nachstehend anhand der Fig. 3 
naher eriautert. Nach dem Kalibrieren k6nnen an der Bedienungs- 
einheit 6 fur das jeweilige Zubehor, z.B. das Objektiv 2, spezi- 
fische Daten markiert werden, wonach mit dem Kamerasystem 
gearbeitet werden kann. 

Ein Kalibrieren des Servomotors 4 (oder der Servomotoren) 
ist erforderlich, da dieser Servomotor 4 beim Zusammenbau, wenn 
er am jeweiligen Skalenring 7 des Objektivs 2 bzw. 3 (oder an 
anderen betriebenen Teilen von Zubehor komponen ten) angeflanscht 
wird, die Position der Objektivskala, allgemein die Einstellung 
der passiven Zubehdrkomponente , nicht kennt bzw. diese Position 
seiner Steuereinheit nicht bekannt ist. Beim Kalibriervorgang 
fShrt der Servomotor 4 im gezeigten Beispiel, d.h. im Fall des 
Objektivs 2, automatisch die beiden Endanschlage des Skalenrings 
7 an, und die Positionen der beiden Endanschlage werden in der 
Steuereinheit 5 des Servomotors 4 gespeichert. 

Es sei hier erwahnt, dass in Fig. 3 der Einfachheit halber 
nur ein Skalenring 7, fur die Blende des Objektivs 2, gezeigt 
ist, wobei die Kalibrierung anhand dieses Beispiels einer Iris- 
skala eriautert wird. Eine Irisskala, wie durch den Skalenring 7 
gemSfi Fig. 3a gegeben, ist bei prof essionellen Objektiven objekt- 
spezifisch, d.h. diese Skalen sind fur verschiedene Objektive 
unterschiedlich. Bei der Herstellung werden die Objektive, z.B. 
2, vermessen und die jeweiligen Skalenwerte am Skalenring 7 gra- 
viert. Die Motorbewegung wird andererseits ublicherweise im Ser- 
vomotor 4 durch Sensoren (nicht gezeigt) erfasst und an die 
Steuereinheit 5 als Posit ions zahlwert weiter gegeben. Beim Kali- 
briervorgang fShrt nun der Servomotor 4 langsam in Richtung eines 
Endanschlags - angenommen in Richtung Blendenwert "4". Sobald 
der Servomotor 4 den Endanschlag erreicht hat, ist der Steuer- 
einheit der. linke Anschlag bekannt. Nun bewegt sich der Servomo- 
tor 4 zum rechten Anschlag, wobei die Motorsensoren die Anzahl 
der Inkrementalschritte vom linken Anschlag zum rechten Anschlag 
an die Steuereinheit 5 weitergeben (Wert des Positionszahlers) . 
Beispielsweise ergeben sich bei der Kalibrierung der Irisskala 
des Objektivs 2 folgende Werte: 
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Linker Anschlag (entspricht Skalenwert "4" ) . . . .Positions- 
zahler: 0 

Rechter Anschlag (entspricht Skalenwert "16") . . .Posxtxons- 
zahler:697 

Ab dem Kalibriervorgang kennt die Steuereinheit 5 dxe exakte 
relative Position des Skalenrings 7 in Bezug auf die Endan- 
schlage. Steht der Skalenring 7 wie in Fig. 3a auf "5. 6"-, ist der 
Steuereinheit 5 der zugehorige Positions zahlwert (z.B. "143") 
bekannt. Vom Gravurwert "5.6" hat das System jedoch keine Infor- 
mat ion. 

Ein mechanisches AnstoSen an die Objektiv-EndanschlSge kann 
vermieden werden, indem der Motor- 4 beim Positions zahlwert 1 bzw. 

696 gestoppt wird. 

Da bei der Verwendung von Servomotoren das Objektiv, z.B. 2, 
wahrend der Anwendung zumeist aus dem wahmehmungsbereich des 
Anwenders ist, benotigt der Anwender Informationen Ober die ab- 
solute Position des Objektivs. Hierzu werden vorher die Gravur- 
werte des Objektivs 2 auf der Bedienungseinheit 6 skizziert. An 
der Bedienungseinheit 6 gibt es zwei mechanische Anschlage 12, 
13, die ublicherweise ungefahr 270° voneinander entfernt sind. 
Normalerweise befindet sich urn den verstellknopf der Bedienungs- 
einheit 6 ein Bereich, wo hands chriftlich informationen notiert 
werden k6nnen. Dieser Bereich 14 ist in Fig. 3b markiert und an- 
dert seine Position bei Bewegung des Verstellknopf s nicht. Wird 
der Verstellknopf der Bedienungseinheit 6 vom linken Anschlag 12 
zum rechten Anschlag 13 verdreht, bewegt sich die Irisskala von 
Wert "4" zum Wert "16". Diese Werte werden handschrif tlich im 
vorgesehenen Bereich 14 notiert, vgl. Fig. 3c. Nun muss der An- 
wender mit optischer Kontrolle der Objektivskala die anderen 
Gravurwerte unter Zuhilfenahme der Bedienungseinheit 6 anfahren 
und im vorgesehenen Bereich 14 der Bedienungseinheit 6 notieren. 
In Fig. 3c ist die Bedienungseinheit 6 nach diesem Vorgang ge- 
zeigt. 

Nach diesem Schritt ist das Kamerasystem voll betriebsf ahig. 

Wenn nun ein Objektivwechsel durchgefxihrt wird, z.B. vom 
Objektiv 2 zum Objektiv 3, so hat die nunmehrige Objektivskala 
(z.B. Irisskala) andere Gravurwerte und Endanschiage als beim 
ersten Objektiv 2. Der Anwender muss daher den ganzen Vorgang der 
voreinstellungen fur die Servomotoren erneut durchfiihren, urn ein 
einsatzfahiges Kamerasystem zu haben. Wird nach dem Objektiv 3 
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das Objektiv 2 verwendet, miissen samtliche Voreinstellungen er- 
neut durchgefiihrt werden, damit das System verwendet werden kann. 
Hier setzt nun die Erfindung ein, die den Verlust von bereits 
aufgenommenen Daten, wie den vorstehenden Kalibrierungsdaten, bei 
einem Wechsel und Ruckwechsel der Objektive Oder allgemein von 
passiven Zubehorkomponenten vermeidet. 

Ein entsprechendes Beispiel far ein Kamerasystera nach der 
Erfindung ist in Fig. 4 gezeigt, wobei die auch im System gemSS 
Fig. 2 vorhandenen Komponenten mit gleichen Bezugszahlen bezeich- 
netsind und hier nicht neuerlich erlautert werden. In Erg&nzung 
hierzu ist vorgesehen, dass am jeweiligen passiven Zubehorteil, 
also hier beispielsweise an den Objektiven 2 und 3, jeweils ein 
kontaktloses Speichermedium 15, bevorzugt in Form eines Trans- 
ponders 15 (nachstehend wird der Einfachheit halber nur mehr auf 
den Transponder 15. Bezug genommen) , angebracht ist, vgl. auch 
Fig. 5. Weiter ist der Steuereinheit 5 ein elektronisches Erfas- 
sungsgerat 16 zugeordnet, bei dem es sich bevorzugt um ein 
Schreib- und Lesegerat handelt, und das mit dem Transponder 15 
drahtlos - siehe Antenhe 17 - kommuniziert . Weiters ist der 
Steuereinrichtung 5 bzw. Bedieneinheit 6 eine Anzeigeeinrichtung 
18 zugeordnet, und uberdies ist eine Speichereinheit 19 vorhan- 
den, um in einem nicht-f liichtigen Speichermedium, namlich insbe- 
sondere einer Speicherkarte, spezielle Daten zu speichern, . wie 
nachstehend noch naher erlautert werden wird. Die Komponenten 5, 
6, 16, 18 und 19 zusammen bilden somit insgesamt eine "Steuer- 
einrichtung" 20, wogegen beim bekannten Kamerasystem gemaS Fig ,2 
die entsprechende Steuereinrichtung 20 nur durch die Komponenten 
5 und 6 gebildet ist. 

Das kontaktlose Speichermedium, d.h. der Transponder 15, ist 
bleibend am jeweiligen passiven Zubehorteil, hier am Objektiv 2 
bzw. 3 angebracht, so dass es moglich ist, zugehdrige Daten da- 
rauf zu speichern bzw. daraus auszulesen, was kontaktlos ge- 
schieht. Das Erf assungsger&t 16, d.h. ein Schreib- und Lesegerat 
in der bevorzugten Ausfiihrungsf orm, schreibt \iber die Steuerein- 
heit 5 bzw. Bedienungseinheit 6 erhaltenen Daten in den Trans- 
ponder 15 ein, und es kann danach diese Daten wieder aus dem 
Transponder 15 auslesen. Diese Schreib- und Leseeinheit 16 ist 
aktiv mit der Steuereinheit 5 des Kamerasys terns verbunden. Die 
Anzeigeeinrichtung 18 dient dazu, die im nicht-f liichtigen Spei- 
chermedium gespeicherten Inf ormationen sowie weiters aktuelle 
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dynamische Infonnationen des Kamerasys terns insgesamt anzuzeigen. 
Dabei ist eine Zuordnung von anwendungsspezif ischen dynamischen 
Daten (beispielsweise den oben beschriebenen PositionszShlwerten) 
zu den gespeicherten Daten moglich. 

Der Anwendungsbereich dieser Technik umfasst alle passiven 
Zubehorkomponenten, die bei einem Kamerasys tern verwendet werden. 
Nachfolgend wird wiederum beispielhaft die Funk t ions weise der 
automatischen Anpassung des Steuerungs- und Anzeigesystems einer 
Kamera 1 in Abhangigkeit von der Konf iguration des Kamerasys terns 
anhand von Objektiven 2, 3 beschrieben. Die Einheiten 5, 15, 16, 
18, 19, 6 sind in Fig- 4 jeweils ftir sich dargestellt. Sie konnen 
jedoch auch in ein Gehause bzw. in das Kameragehause zu einer 
Einheit integriert sein. Insbesondere ist es bei Verwendung von 
unterschiedlichem passiven ZubehSr sinnvoll, die Lese- und 
Schreibeinheit 16 fur den Transponder 15 an das Kameragehause 
anzubinden und elektrisch direkt mit der Steuereinheit der Kamera 
1 zu verbinden. Aus Grtinden der Ubersichtlichkeit und da in die- 
sem konkreten Beispiel nur jeweils ein Transponder 15 fur Objek- 
tive 2, 3 verwendet wird, ist in Fig, 4 die Lese- "and 
Schreibeinheit 16 direkt an die Steuereinheit 5 der Motoren 4 
angebunden gezeigt. Da in einem modernen Kamerasystem alle akti- 
ven Zubehorkomponenten Daten untereinander austauschen konnen, 
ist funktional kein Unterschied, wo die Lese- und Schreibeinheit 
16 fur den Transponder 15 angebunden ist. Unabhangig von der 
elektrischen Anbindung der Lese- und Schreibeinheit 16 muss diese 
Einheit 16 naturlich in der Funk-Reichweite zu den moglichen 
Transponderpositionen montiert sein. 

Das kontaktlose Speichermedium (Transponder 15) ist an sich 
herkommlich und basiert beispielsweise auf einem RFID-System 
(RFID— Radio Frequency Identification) , welches aus zwei Teilen 
besteht, namlich dem am jeweiligen Objekt angebrachten Transpon- 
der (auch "Tag" oder Chipkarte genannt) (hier wird, ohne dass 
damit Einschr&akungen verbunden sein sollen, nachfolgend der 
Einfachheit halber durchgehend der Begriff "Transponder" verwen- 
det) , und dem RFID-Erf assungsgerat (Schreib-Lesegerat) fur den 
Transponder 15, hier nachfolgend ohne Einschr&akung als Erf as- 
sungsgerat 16 bezeichnet. Der den Datenspeicher bildende Trans- 
ponder 15 besteht im einfachsten Fall aus einem Mikrochip und 
einer Antenne. In Fig. 6 ist der grundsatzliche Aufbau eines sol- 
chen herkommlichen Transponders 15 dargestellt, wobei als zen- 



trales Element eine digitale Steuereinheit 21 vorhanden ist, die 
mit einem EEPROM-Speicher 22 zusammenarbeitet . Welters sind eine 
Anti-Kollisionslogik 23 und eine Zugrif f ssteuerung 24 zugeordnet, 
tun nicht nur den Speicher zugrif f selbst zu kontrollieren, sondern 
auch den Zugrif f auf den Transponder 15 innerhalb eines An- 
sprechbereiches, wo mehrere Transponder vorhanden sind. Dadurch 
ist es maglich, einzelne Transponder 15 innerhalb des Ansprech- 
bereichs gezielt anzusprechen. 

Als' Schnittstelle zwischen der* digitalen Steuereinheit 21 
und einer Antenne 25 ist eine Analogeinheit 26 vorgesehen, die 
auch einen nicht naher gezeigten Kondensator zur Speicherung von 
elektrischer Energie enthait. 

Die Antenne 25 kann als Leiter- oder Drahtschleif e reali- 
siert sein. Auch Dipolantennen sind im Einsatz. Ist die Antenne 
25 als Schleife ausgebildet, so verlauft sie meistens urn den Mi- 
krochip (Komponenten 21 bis 24 und 26) herum. 

• Durch den EEPROM-Speicher 22 ist der Transponder 15 nicht 
nur ein Lesespeicher , sondern er kann auch von auSen beschrieben 
werden. Zur Zeit sind Transponder mit einer Speichertief e von 10 
kBit am Markt. In neueren Systemen kann der Speicher 22 segmen- 
tiert werden, d.h. es konnen verschiedenen Aiiwendern bestimmte 
SpeicherblScke zugSnglich gemacht werden. Jeder Speicherbereich 
kann irreversibel gegen neues Uberschreiben gesichert werden. 
EEPROM-Speicher sind liblicherweise einige 100.000 Mai beschreib- 
bar. Im Speicher 22 kann auch eine Identif ikationsnummer (mit 
f ortlauf ender Seriennummer , Herstellercode) stehen und abgefragt 
werden . 

Der Transponder 15 hat keine Kontakte nach auSen. Er hat in 
der Regel keine eigene Spannungsversorgung und ist auSerhalb ei- 
nes bestimmten Abstands vom Erf assungsgerat 16 - dem Ansprechbe- 
reich - vollkommen passiv. Innerhalb des Ansprechbereiches wird 
der Transponder i5 aktiviert. Die zum Betrieb des Transponders 15 
benStigte Energie wird wie die Daten kontaktlos mittels elektro- 
magnetischer Wellen ubertragen. 

Transponder 15 sind relativ unempf indlich gegeniiber ,auSeren 
Einfliissen, wie Schmutz oder Nasse. Sie benotigen zur Koramunika- 
tion mit dem ErfassungsgerSt 16 keine optische Sichtverbindung 
und keine spezielle Ausrichtung. Je nach Hersteller besitzen 
Transponder Abmessungen im Millimeter- oder Zentimeterbereich. 
Die Dicke der Mikrochips betrSgt unter 1 mm. 
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Das Erfassungsgerat 16, dass sowohl Lese- als Schreibgerat 
sein kann, beinhaltet - s. Pig. 7 - typischerweise ein Hochf re- 
quenzmodul 27 mit Antenne, eine digitale Steuereinheit 28 und 
eine Schnitts telle 29 zu weiterfiihrenden Automatisierungsgeraten 
30. 

Die Verbindung zwischen dem Erfassungsgerat 16 und dem 
Transponder 15 erfolgt kontaktlos mittels elektromagnetischer 
Wellen. Je nach Hers teller und Technologie arbeiten RFID-Systeme 
in verschiedenen Frequenzbandern . Ubliche Prequenzen sind die 
Bereiche um 134 kHz, 13,56 MHz (ISO-Standard 15693 Oder 14443) 
oder andere national freigegebene ISM-Frequenzen 
( Indus trial/Scientif ical/Medical) . Die Datenrate bei der Daten- 
ubertragung (s. Doppelpfeil 31) ist nach Hersteller und Standard 
unterschiedlich. Im Standard ISO 15693 sind Datenraten von 26,48 
kBit/s moglich; ISO. 14443 ermoglicht Datenraten von 106 kBit/s. 
Die Datentibertragung ist durch CRC (cyclic redundancy check) ge- 
sichert. Als Modulationsverfahren wird Amplitudenraodulation (ASK) 
oder Phasenmodulation (PSK) eingesetzt. 

In der Kommunikation des Erf assungsgerates 16 mit dem 
Transponder 15 werden zwei Betriebszustande unterschieden, nam- 
lich der Lesebetrieb und der Schreib- oder Programmierbetrieb. 
Beide Betriebszustande werden mit dem Ladezyklus des am Trans- 
ponder 15 befindlichen Kondensators iiber die mittels elektromag- 
netischer Wellen induzierte Spannung begonnen. Diese 
Energieubertragiong ist in Fig. 7 mit dem Pfeil 32 angedeutet. Der 
Transponder 15 detektiert das Ende des Ladezyklus und tibermittel 
im Lesebetrieb seine Daten. Dies erfolgt durch Storung des Aus- 
gangssignals des Erf assungsgerates 16. Der Transponder 15 sendet 
also nicht selbst, sondem belastet mit seiner Grundlast das 
ausgestrahlte Feld. Diese zusatzliche Energieentnahme macht sich 
in einer uber das Feld riickwirkenden Amplitudenmodulation des 
Aus gangs signals bemerkbar und ist vom Erfassungsgerat 16 nach 
entsprechender VerstSrkung und Demodulation auswertbar. 

Nach dem Laden kann der Transponder 15 auch in den Program- 
miermodus gebracht werden. Die vom Erfassungsgerat 16 tibermit- 
tel ten Daten werden im Transponder 15 im EEPROM-Speicher 22 
gespeichert. Ublicherweise werden vom Transponder 15 die gespei- 
cherten Daten zur Uberpriifung an das Erfassungsgerat 16 retour- 
niert . 

Abhangig von den verwendeten Frequenzen, Antennen und Feld- 
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stfirken lassen sich Ansprechbereiche von einigen Zentimetern bis * 
zu einem Meter oder daruber realisieren. So erreichen Systeme 
nach ISO 15693 im 13,56 MHz-Bereich mit einer Antenne am 
Lese-/Schreibger&t 10 von 65 cm Durchmesser, 4 W Sendeleistung 
und einem scheckkartengroSen Transponder 15 eine Reichweite von 1 
Meter . 

Die Schnittstelle zwischen dem Erf assungsgerSt 16 und dem 
Applikat ions system 30 folgt einem internationalen Standard, z.B. 
RS 232 oder RS 485. In der Applikation kdnnen die Speicherdaten 
visualisiert oder vorgegeben werden, vgl. oben die Bedienungs- 
einheit 6 und die Anzeigeeinrichtung 18. Die Steuereinheit 28 im 
Erfassungsgerat 16 ist ublicherweise ein digitaier Signalprozes- * 
sor, der die Verbindung zwischen der Analogeinheit 27 und dem 
externen Applikationssystem 30 hers tell t und den Verbindungsauf- 
bau zum Transponder 15 kontrolliert . 

Nachfolgend sollen nun noch anhand der Fig. 8 und 9 als Bei- 
spiele fur mobile Speichermedien Speicherkarten in Form von 
Chipkarten oder dergl . erlautert werden. 

Als Chipkarte bezeichnet man einen elektronischen Daten- 
speicher, gegebenenf alls mit zusatzlicher Rechnerleistung (Mi~ 
kroprozessorkarte) , welcher meist in einer Kunststof fumtiiillung in 
der Art einer Kreditkarte eingebaut ist. In den letzten Jahren 
kamen auch andere Speichermedien, die elektronisch ahnlich einer 
Chipkarte funktionieren, auf den Markt. Solche Speichermedien 
sind im PCMCIA- , Compact-Flash-, Mini-PCI-Kartenf ormat oder ahn- 
lichen standardisierten oder f irmenspezif izierten Gehausef orma- 
ten, wie Memory-Stick, erhaltlich. 

Die Chipkarte oder ahnliche Speichermedien werden iiber eine 
galvanische Verbind\ing vom Erf assungsgerSt 16 aus mit elektri- 
scher Energie und einem Takt versorgt. Die Datenkommunikation 
verlSuft ebenfalls uber die Kontakte. 

Bei der Chipkarte sind die Kontakte als Kontaktierungsf la- 
chen an der Oberseite der Kunststof fkarte geformt, vgl. auch den 
rechten Teil der Darstellungen in Fig. 8 und 9. Das Erf assungsge- 
rat 16 ist iiber Kontaktf edern mit der Karte in Verbindung. Bei 
einer Chipkarte erfolgt die Datentibertragung zwischen dem Erfas- 
sungsgerat 16 und der Karte selbst iiber eine bidirektionale se- 
rielle Schnittstelle (I/O-Port) . Einer der wichtigsten Vorteile 
der Chipkarte liegt darin, dass die in ihr gespeicherten Daten 
gegen unerwtinschte Lese-Zugrif f e und Manipulationen geschutzt 
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werden konnen. Bei anderen, ahnlichen Speichermedien dominiert 
eine parallele Datenkommunikation mit dem Erf assungsgerat . Diese 
Speichermedien sind meist nicht gegen einen unerwttnschten Lese- 
zugriff geschtttzt, sondern es soil im Gegenteil die Datenmanipu- 
lation von den vers chiedens ten Erfassungsgeraten einfach 
ermoglicht werden. 

Man kann bei der Chipkarte oder ahnlichen mobilen Speicher- 
medien zwischen zwei Grundtypen von Karten unterscheiden, namlich 
den 

- blofien Speicherkarten, die uberwiegend zur Datenspeicherung 
dienen, und den 

- Mikroprozessorkarten, bei denen zusatzlich zur Datenspeicherung 
die MSglichkeit einer Programm-Applikation besteht. 

Diese beiden Typen sollen am Beispiel der Chipkarte be- 
schrieben werden . 

Bei der Speicherkarte 33 gemaS Fig. 8 wird ttber eine seguen- 
tielle Logik 34 (State-Machine) auf einen Speicher 35 - meist als 
EEPROM ausgefiihrt - zugegriffen. Dabei sind auch einfache Si- 
cherheitsalgorithmen realisierbar . Der (Adress- und Sicherheits ) - 
Logik 34 ist dabei ein Lesespeicher 36 zugeordnet; weiters sind 
in Fig. 8 (und entsprechend in Fig. 9) die ublichen Kontakte wie 
Takt (CLK) / Masse (GND) , Spannungsversorgung (VCC) , I/O-Port 
(I/O) etc. angedeutet, wobei sich hierzu eine nahere Erlauterung 
eriibrigen kann. 

Mikroprozessorkarten, wie die Karte 33' von Fig. 9, enthalten 
im Gegensatz zur blofien Speicherkarte einen Mikroprozessor 37, 
der mit einem segmentierten Speicher (ROM-, RAM-, und EEPROM— 
Segment) in Verbindung steht. In Fig. 9 ist der schematische Auf- 
bau zu sehen. Das maskenprogrammierte ROM 3 8 enthalt einen Gber- 
geordaeten Programmcode (ein Betriebssystem) fur den 
Mikroprozessor 37 und wird wahrend der Chipf abrikation aufge- 
bracht. Der inhalt des ROM-Speichers 38 kann nicht mehr uber- 
schrieben werden. Im EEPROM 39 des Chips befinden sich die 
Applikationsdaten xind der applikationsspezif ische Programmcode. 
Dieser Speichercode kann jedoch nur unter Kontrolle des Be- 
triebssys terns gelesen oder beschrieben werden. Das RAM 40 ist der 
temporare Arbeits speicher des Mikroprozessors 37. Die im RAM 40 
gespeicherten Daten gehen nach dem Abschalten der Versorgungs- 
spannung verloren. Die applikationsspezif ischen Programmteile 
oder Daten kSnnen auSerst flexibel gehandhabt werden. 
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Eine solche Nur-Speicherkarte 33 oder Prozessor-Speicher- 
karte 33' (oder ein ahnliches mobiles Speichermediuiti) arbeitet 
mit der Speichereinheit 19 , mit einem Karteneinschub, an der An- 
zeigeeinrichtung 18 fur das Speichern bzw. Auslesen von Daten 
zusammen. Dieses Speichermedium 33, 33' wird nachstehend der 
Einfachheit halber Speicherkarte genannt, wobei die verschie- 
densten vorstehend angedeuteten Ausfuhrungen darunter fallen 
sollen. Bezeichnet wird somit hiermit ein mobiles Speichermedium, 
das dem jeweiligen Benxitzer persSnlich zugeordnet sein kann, urn 
diesen Benutzer speziell bezogene Daten gespeichert zu halten; 

Bei Verwendung eines Kamerasys terns f etwa gemafi Fig. 4, wird 
gemS£ dem Ablauf schema von Fig, 10 einleitend gemSS Schritt 41 
eine solche persdnliche Speicherkarte 33, 33' in den Einschub 
(Speichereinheit 19) eingesteckt, und danach wird im Schritt 42 
die Kamera 1 eingeschaltet . Danach folgen mehrere automatisierte 
Vorg&nge,. wie dies in Fig. 10 durch einen stark umrandeten Block 
43 angedeutet ist. Im Einzelnen wird dabei einleitend ein Kali- 
briervorgang, Block 44, fiir den Servomotor 4 (oder die Servomo- 
toren) durchgefuhrt, wonach im Schritt 45 die Identif'ikations- 
nummern der in Reichweite bef indlichen Transponder 15 gelesen 
werden. Nach Identif izieren des richtigen Transponders 15 werden 
gemaS Schritt 46 Objektivdaten vom Transponder 15 in die Steuer- 
einheit transferiert bzw, gemafe Schritt 47 zugehorige Daten aus 
der Speicherkarte 33 bzw. 33' in die Anzeigeeinrichtung 18 
transferiert. Dieser Datentransf er bei 46, 47 erfolgt beispiels- 
weise parallel, und danach wird die Anzeige im Schritt 48 aktua- 
lisiert. Im Anschluss an diese automatisch ablauf enden Vorgange 
kann mit dem Kamerasys tern gearbeitet werden, wie bei Block 49 in 
Fig. 10 angedeutet ist. 

Der dargestellte Ablauf kann durch unterschiedliche Benut- 
zerfragen modifiziert werden. Im vorliegenden Beispiel wird davon 
ausgegangen, dass die Daten aus der nachf olgenden Tabelle 1 im 
Transponder 15 durch vorherige Verwendung oder eine ex t erne 
Dienstleistung zur Verfugung stehen. 



Tabelle l 





Objektiv 2 


Objektiv 3 


Identif ikationsnum- 
mer : 


OOOOOOl 


0000002 


Hersteller: 


CT 


WM 


Type: 


Zoomobjektiv (28/68) 


Fixbrennweite (22) 


Skalen: 


F I Z 


F I 


Focusskala 


L(0) ;3(25);4(51) ; 
5(98) ;7(312) ; 
12 (521) ;21(634) ; 
R(793) 


L(0) ;1.8(0) ; 
2.2(120) ;3. 1(274) ; 
4(362) ;5. 6(489) ; 
8(601) ;11(734) ; 
R(743.) 


. Irisskala 


L(0) ;4(0) ;5. 6(143) ; 
8(327) ; 11 (512) ; 
16(697) ;R(697) 


L(0) ;1.2 (40) ; 
1.8(88) ;2. 4(150) ; 
4(376) ; 6(512) ; 
9 (685) ;R(777) 


Zoomskala 


L(0) ;R(822) 





Die personliche Speicherkarte 33 bzw. 33' sollte immer beim 
Anwender bleiben, audi wenn das Kamerasystem wieder dem Verleih- 
haus riickerstattet wird, und sie wird beim Beginn der Anwen- 
dung (Schritt 41) in den dafiir vorgesehenen Einschub der ( 
Speichereinheit 19 eingesteckt. Neben produktspezif ischen Infor- 
mationen werden hier unterschiedliche Konf igurationen der Benut- 
zerschnittstellie gespeichert. In Tabelle 2 sind die fur das 
vorliegende Beispiel verwendeten Inhalte zweier unterschiedlicher 
Speicherkarten (fur verschiedene Anwender X,Y) angefuhrt: 
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gaze ll e 2 . 



Identif xka- 
tionsnummer : 



Anwender X 

I0000001 



Anwender 



0000002 



information: joptisch un- 
zureictiend 
Ibei Brenn- 
iweite 28 - 
Unscharfe im 
Randbereich 



OOOOOOl 



Anzexge: 



llrisskala, Irisskala Fo 



cusskala 



Focus skala 



Objektin- 
jformationen 
lanz eigen 

IKamerain- 
formationen 
(anz eigen 

1 Focu s skala : 

irisskala: 



Handbedien- 
einbeit: 



Nein 



Nein 



16.5(206) 

I standard- 
einstel- 
lungtlris 



|ja (Her- 
Isteller, 
Brermweite) 



Ja 



(Brermweite) 



ja (FPS, 
Footage) 



ja (FPS, 



Footage) 



Standard- 
einstel- 
| lung: iris 



^Standardeinstellung: Fo 
cus 
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Nach dem Einschalten der Kamera (Schritt 42 in Fig. 10) folgt 
der Kalibriervorgang 44; beim vorliegenden System steht keine 
Absolutposition der Skalenringe (7 in Fig. 3) der Steuereinrich- 
tung zur Verfttgung. Da die Objektivskalen im ausgeschalteten Zu- 
stand verdreht werden konnen, muss auch bei dies em System die 
momentane Position des Motors 4 durch den Kalibriervorgang er- 
mittelt werden. Nach dem Kalibriervorgang ergeben sich bei der 
Irisskala des Objektivs 2 wie beim Beispiel gemafi Fig. 3 folgende 
Werte: 

Linker Anschlag Positionszahler: 0 

Rechter Anschlag Positionszahler : 697 

Das Lesen der Identif ikationsnummer (Schritt 45 in Fig. 10) 
kann auch vor dem Kalibriervorgang 44 durchgefiihrt werden; auf 
bekannte Weise werden hier die Identif ikationsnummern aller in 
Reichweite befindlichen Transponder ausgelesen. In diesem Bei- 
spiel wird der am Objektiv 2 montierte Transponder 15 ausgelesen. 
Ab diesem Zeitpunkt ist die Information ttber das aktuell verwen- 
dete Zubehor den Anzeige- und Steuerungseinrichtungen bekannt, 
und es kann der Transfer der Objektivdaten aus dem Transponder 15 
und der zugehorigen Daten aus der mobilen Speicherkarte 33, 33' 
erfolgen (dieser Vorgang 46, 47 kann auch vor dem Kalibriervor- 
gang 44 durchgefiihrt werden - dann ware theoretisch nur mehr das 
Finden eines Endanschlags notwendig) . Nach dem Lesen der I dent i- 
f ikationsnummer, Schritt 45 in Fig. 10, werden von den Anzeige- 
und Steuerungseinrichtungen die zu dieser Identif ikationsnummer 
gehSrigen Daten aus den zur Verfttgung stehenden Speichermedien 
gelesen. Im vorliegenden Beispiel stehen fur den Anwender X fol- 
gende Daten zur Verfttgung: 

- Produktspezif ische Daten aus dem Transponder 15: 

- Informative Inhalte, die an der Anzeige direkt angezeigt 
werden (Hersteller, Type, usw. ) 

- Zuordnung von Posit ions zahlwert en der Mo tor en zu Ska- 
lenwerten; in Tabelle 1 ist dies f olgendermaSen darge- 
stellt: (Irisskala Objektiv 2) 

MO).... Linker Anschlag bei Positionszahlerwert 0; 
4(0).... Blendenwert 4 bei Positionszahlerwert 0; 
5.6(143)... Blendenwert 5.6 bei Positionszahlerwert 143; 
(sinngemaS sind die anderen Werte und anderen Skalen dar- 
gestellt) . 

- Anwenderspezif ische Daten aus der Speicherkarte 33 bzw. 33': 



Hier werden die Inf ormationen zu diesem Produkt - identif iziert 
durch.die bereits gelesene Identif ikationsnummer - ausgelesen. 
Dies kann beispielsweise beinhalten 

- Zum Produkt gespeicherte informative Inhalte; in 
Tabelle 2 ist beispielsweise zur identif ikationsnummer 
des Objektivs 2 (0000001) die Information: "optische 
Probleme bei Brennweite 28" gespeichert; 

- Zum Produkt weitere - fur den Anwender interessante - 
Skalenwerte, die er in vorhergehenden Anwendungen gespei- 
chert hat; in Tabelle 2 ist beispielsweise ein weiterer 
Skalenwert-6 . 5 gespeichert ; 

- Anzeigeinf ormationen zu diesem Produkt; in Tabelle 2 ist 
beispielsweise gespeichert, dass der eine Anwender X beim 
Produkt Objektiv 2 die Anzeige der Iris- und Focus- 
skala wOnscht - die Zoomskala wird daher nicht angezeigt; 

- Belegungen von Handbedienungseinheiten; in Tabelle 2 ist 
beispielsweise gespeichert, dass der Anwender bei diesem 
Produkt standardmaSig die Irisskala mit der Handbedie- 
nungseinheit verstellen will. 

Nach dem Lesen aller gespeicherten Inf ormationen kann gemSS 
Schritt 48 in Fig . 10 die Anzeige auf den gewunschten Stand ge- 
bracht werden. 

Die Fig. 11a zeigt den internen Aufbau der Irisanzeige. Der 
Darstellungsbereich fur die hier verwendete Irisskala wird in 697 
Teile unterteilt. Auf dieser entstehenden Skala werden bei den 
PositionszShlwerten (0, 143, 206, 327, 512, 697) Markierungs- 
striche angezeigt. Als Werte neben den Markierungsstrichen werden 
die korrespondierenden Werte (4, 5.6, 8, 11, 16) aus den Spei- 
chermedien angezeigt. Durch diese Anzeige hat der Anwender ein 
Abbild der Objektivskala, die fiir ihn nutzbar ist. Die Fig. lib 
zeigt den f\ir Anwender X sichtbaren Bildschirm 50. 

Dynamisch wird vom Servomotor 4 wShrend des Betriebs immer 
der aktuelle PositionszShlwert (Ist-Wert; z.B. "327") zur Verfti- 
gung gestellt. Dieser Ist-Wert wird in diesem Beispiel (s. 
Fig. 11a) durch einen Pfeil 51 angezeigt. Im Fall der betrachteten 
Irisskala wird dieser Ist-Wert momentan mit dem Pfeil 51 beim 
Wert 327 angezeigt. Durch die hier vorgestellte Technik ist eine 
Zuordnung dieses dynamischen anwendungsspezif ischen Wertes 
("327") zu dem fiir den Anwender relevanten Anzeigewert ("8") 
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moglich. So ist f\ir den Anwender der momentane Iriswert ("8") 
ersichtlich, vgl . Fig. lib. 

Da alle Schritte nach dem Einschalten des Kamerasystems au- 
tomatisiert ablaufen, erhalt der Anwender kurze Zeit nach dem 
Einschalten des Systems ein funktionsfShiges Kamerasystem. Es 
konnen naturlich Benutzerabfragen in den Prozess integriert wer- 
den, urn dem Anwender mehr Flexibilitat zu ermoglichen, z.B. 
konnte eine Abfrage erfolgen, ob 

- die im Transponder 15 gespeicherten Skalenwerte 

- oder individuelle, auf der Speicherkarte 33 bzw. 33' vorhandene 
Skalenwerte zum Objektiv 2 bzw. 3 

- oder beide Skalen 

in verschiedenen Farben angezeigt werden sollen. Aber auch die 
Art der Startprozedur - ob solche oder ahnliche Abfragen erfolgen 
sollen - kann individuell auf der personlichen Speicherkarte 33 
bzw. 33' vorgegeben werden. 

Nach diesem Beispiel sollen nun noch verschiedene Konfigu- 
rationen und die dadurch resultierenden Anzeigevariationen er- 
lautert werden. Essei beispielsweise angenommen, dass der 
Anwender X vom Objektiv 2 auf das Objektiv 3 wechselt. Die ent- 
sprechenden Schritte sind in Fig. 12 gezeigt. 

Wird das Objektiv gewechselt (Schritt 52 in Fig. 12), so ist 
dann normalerweise der Transponder 15 des Objektivs 2 auiSerhalb 
und der Transponder 15 des Objektivs 3 innerhalb der funktionalen 
Reichweite des Lese- und Schreibgerats 16. Sind tiber l&ngere Zeit 
mehrere Transponder 15 des gleichen Typs (z.B. bei einer Lagerung 
der nicht verwendeten Objektive neben der Kamera) in der Reich- 
weite des Lese- und Schreibgerats 16, so muss durch eine Benut- 
zerabfrage geklart werden, welches Objektiv zur weiteren Anzeige 
verwendet werden soli. 

Nach dem Erkennen des neueh Transponders (Schritt 53) werden 
sinngemafi die Schxitte 44-48 von Fig. 10 durchgefuhrt , s. Fig. 12; 
eine neuerliche Beschreibung hievon kann sich eriibrigen. In der 
persdnlichen Speicherkarte 33 bzw.. 33' des Anwenders X (s. Ta- 
belle 2) wurde fur das Objektiv 3 die Anzeige 

- der Irisskala 

- von Objektivdaten (in diesem Fall wurden als Beispiel Herstel- 
ler und Brennweite angegeben) und 

- von Kameradaten (in diesem Fall wurden als Beispiel die Ist- 
und Soll-Laufgeschwindigkeit der Kamera-FPS und der aktuelle 
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Wert des Filmzahlwerks-Footage angegeben) 
festgelegt. Mit diesen und den aus dem Transponder 15 des Objek- 
tivs 3 ausgelesenen Daten (s. Tabelle 1) ergibt sich ohne weitere 
Benutzeraktivitat die in Fig. 13 veranschaulichte Anzeige 50. 

Wenn angenommen der Anwender vorwiegend im Irisbereich mit 
Blendenwerten zwischen 1.8 und 4 arbeitet, so hat der Anwender 
nun (uber eine zu definierende Benutzerschnittstelle) die Mog- 
lichkeit : 

- diesen fur Ihn interessanten Bereich in der Anzeige 50 vergro- 
Sert darzustellen 

- neue Zahlenwerte in diesem Bereich in die Anzeige 50 aufzuneh- 
men und gegebenenf alls 

- die neuen Zahlenwerte 

- produktspezif isch auf dem Transponder 15 zu speichern 
und/ oder 

- auf seiner personlichen Speicherkarte 33, 33 ' zu spei- 
chern . 

Nirnmt der Anwender in diesem Fall zwei neue Werte 2.1(61) und 3.2 
(240) auf, so speichert er diese im Transponder 15, und er legt 
die Anzeige der gespreizten Skala in seiner pers5nlichen Spei- 
cherkarte 33 fest; damit ergibt sich die in Fig. 14 dargestellte 
Anzeige 50. Die relevanten geSnderten Daten auf den Speicherme- 
dien sind in der nachfolgenden Tabelle 3 dargestellt. 

TcibellQ 3 



Transponder 15 





Objektiv B 


Identi f ikat ionsnummer 


0000002 


Irisskala 


L(0) ; 1.2 (40) ; 1.8 (88) ; 2. 1(61) ; 
2.4(150) ;3. 2(240) ;4(376) ; 
6(512) ;9(685) ;R(777) 



Personliche Speicherkarte 33 



Anwender X 



I dent i f ika t i onsnum- 



OOOOOOl 



00OO002 



mer 



Anzeige: 



Irisskala, Focus - 
skala 



Gespreizte Irisskala 
(1.8-4) 



' In der gespreizten Objektivskala von Fig, 14 werden nur die 
Positionszahlwerte von 88 bis 376 angezeigt. Parallel dazu kann 
man den erlaubten Verstellbereich des Verstellknopf s der Bedie- 
nungseinheit 6 (hier fur die Iris) ebenso auf diesen Bereich 1.8- 
4 einschranken. Wird dieser Bereich auf den mechanisch moglichen 
Verstellbereich (270°) gespreizt, kann man die Positioniergenau- 
igkeit dieser Bedienungseinheit 6 erhohen. 

Wenn dann angenommen ein anderer Anwender Y das selbe 
Equipment vom selben Verleihhaus wie der erste Anwender X ver- 
wendet, so werden sie unterschiedliche Produktionen betreuen, und 
es sind die Anwendungen unterschiedlich. Durch die hier vorge- 
stellte Technik ist das Equipment ab der Inbetriebnahme nach 
seinen Bediirfnissen konf iguriert . Da der Anwender Y seine per- 
sonliche Speicherkarte 33 bzw. 33 ' (Konf iguration siehe Tabelle 2) 
verwendet, ergibt sich nach der Inbetriebnahme des Systems eine 
komplett andere Anzeige, die den Bediirfnissen des Anwenders Y 
angepasst ist. In Fig. 15 und 16 sind beide Anzeigen im Vergleich 
dargestellt. Dabei ist der Vollstandigkeit halber anzufiihren, 
dass gemaJS Fig. 15 bei der Bedienungseinheit 6 der Verstellknopf 
zur Verstellung der Iris-"Achse" dient und in Fig. 16 zur Ver- 
stellung der Focus- "Achse" . 

Die zu den Positionszahlwerten gespeicherten Zahlwerte kon- 
nen beliebig gewShlt werden. Ausschlaggebend ist immer, was der 
Anwender sehen will . So konnte beispielsweise ein Anwender ein 
Meterobjektiv verwenden, aber "Feet "werte in seinem Display an- 
zeigen wollen. Da er beliebige korrespondierende Werte zu den 
Positionszahlwerten speichern kann., ist dies mit dieser Technik 
problemlos . Ebenso konnen beliebige mathematische VerkntLpfungen 
am Display 50 angezeigt werden. So kSnnen beispielsweise, falls 
in den Speichermedien 15 und/oder 33 bzw. 33 ' die benotigten Da- 
ten gespeichert sind, Berechnungen zur aktuellen Scharf entief e 
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durchgeftihrt und die Werte am Display 50 angezeigt werden. 

Neben der in diesem Beispiel ausfuhrlich beschriebenen Ver- 
wendung dieses Identif ikations- und Speichersys terns fur Objektive 
gibt es zahlreiche andere Anwendungen mit anderem passiven Zube- 
li6r. Als Beispiele konnen noch genannt . werden : 

- Transponder auf Batter ien: 

Gespeicherte Information: Batterietyp, Kapazitat, Schwellenspan- 
nung . 

Bei unters chi edli chen Batterien sind die Spannungs werte 
verschieden, bei denen nicht mehr ausreichend Energie zur Verfii- 
gung gestellt werden kann. So haben z.B. Lithium-Ionen-Akkus an- 
dere Werte als Nickel -Cadmium-Akkus . In Abhangigkeit von der 
Schwellenspannung kann mit der neuen Technik einfach die Anzeige 
fur "Low Bat" (zu geringe Batteriespannung) angepasst werden. 

- Transponder auf optischen Filtersystemen: 
Gespeicherte Information: Typ des Piltersystems 

Auf Anzeigeeinheiten des Kamerasystems kann der momentan 
verwendete Typ des Filtersystems angezeigt und in einem Daten- 
aufSeichnvmgsgerat weiterverarbeitet werden. 

- Transponder auf mechanischen Filmmagazinen: 
Gespeicherte Information: Typ des Magazins, maximal erlaubte 
Geschwindigkeit . 

Die erlaubte maximale Lauf geschwindigkeit des Kamerasystems 
kann in AbhSngigkeit vom montierten Magazin angepasst und ange- 
zeigt werden. 

Durch die beschriebene Technik ist es somit moglich, Daten 
tiber beliebige passive Zubehorkomponenten dem Steuerungs- und 
Visualisierungs system einer Kamera zur Verftigung zu stellen. Es 
wird ermoglicht, in der Anwendung erarbeitete Inf ormationen auch 
an den passiven Zubehorkomponenten selbst sowie in einem dem An- 
wender zugeordneten Speicher zu sichern. Uberdies k6nnen auch die 
Daten voriger Anwendungen in Abhangigkeit vom verwendeten ZubehSr 
und/oder in Abhangigkeit vom Anwender angezeigt werden. 
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Patentansprtiche 

1. System mit einer Kamera, mit zumindest einer passiven Karaera- 
Zubehorkomponente und mit einer Steuereinrichtung hieftir, dadurch 
gekennzeichnet, dass ein kontaktloses Speichermedium (15) an der 
passiven Zubehdrkomponente (2, 3) angebracht ist, und dass der 
Steuereinrichtung (20) ein elektronisches Erf assungsgerat (16) 
zur Kommuriikation mit dem kontaktlosen Speichermedium (15) zuge- 
ordnet ist. 

2. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das kon- 
taktlose Speichermedium (15) durch einen Transponder gebildet 
ist. 

3. System nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Erf assungsgerat (16) ein Schreib- und Lesegerat ist. 

4. System nach einem der Ansprtiche 1 bis 3, dadurch gekennzeich- 
net, dass das kontaktlose Speichermedium (15) zur Speicherung von 
fur die passive Zubehorkomponente (2, 3) und/ oder fur deren Be- 
trieb spezifischen Daten eingerichtet ist. 

5. System nach einem der Ansprtiche 1 bis 4, dadurch gekennzeich- 
net, dass der steuereinrichtung (20) eine Speichereinheit (19) 
mit einem mobilen Speichermedium, vorzugsweise einer Speicher- 
karte (33, 33'), zur Speicherung von ftir die passive ZubehSrkom- 
ponente (2, 3) und/oder ftir deren Betrieb spezifischen Daten 
zugeordnet ist. 

6. System nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass das mo- 
bile Speichermedium (33, 33') weiters zur Speicherung von per- 
sonlichen zubeh6rspezif ischen Daten eingerichtet ist. 

7. System nach Anspruch 5 oder 6, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Steuereinrichtung (20) eine Anzeigeeinrichtung (18) aufweist 
und das mobile Speichermedium (33, 33') zur Speicherung von diese 
Anzeigeeinrichtung (18) bzw. deren Konf iguration, insbesondere in 
Abhangigkeit von der passiven Zubehorkomponente (2, 3), betref- 
fenden Inf ormationen eingerichtet ist. 
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8. System nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Kamera (1) eine Filmkamera ist. 

9. System nach einem der Anspriiche 1 bis 7 , dadurch gekennzeich- 
net, dass die Kamera (1) eine Videokamera ist. 

10. System nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Kamera (1) eine Fotokamera ist. 

11. System nach einem der Anspriiche 1 bis 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die passive Zubehorkomponente (2, 3) ein Wechsel- 
Objektiv ist. 

12. Passive ZubehSrkomponente fur eine Kamera, gekennzeichnet 
durch ein an ihr angebrachtes kontaktloses Speichermedium (15). 

13. Passive Zubeh5rkomponente nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das kontaktlose Speichermedium (15) durch einen 
Transponder gebildet ist. 

14. Passive ZubehSrkomponente nach Anspruch 12 oder 13, dadurch 
gekennzeichnet, dass das kontaktlose Speichermedium (15) zur 
Speicherung von fur die passive ZubehSrkomponente (2, 3) und/oder 
fur deren Betrieb spezifischen Daten eingerichtet ist. 

15. Passive Zubeh6rkomponente nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass bei Zuordnung eines Antriebsmotors (4) auf dem 
kontaktlosen Speichermedium (15) Zahlwerte des Antriebsmotors (4) 
in Verbindung mit zugehdrigen Skalen- oder Gravurwerten der pas- 
siven Zubehorkomponente (2, 3) gespeichert werden. 

16. Passive Zubeh6rkomponente nach einem der Anspriiche 12 bis 15, 
dadurch gekennzeichnet, dass sie durch ein Wechsel-Objektiv (2, 
3) gebildet ist. 

17. Steuereinrichtung fiir zumindest eine passive Zubehorkompo- 
nente in Zuordnung zu einer Kamera, gekennzeichnet durch die Zu- 
ordnung eines elektronischen Erf assungsgerats (16) zur 
Kommunikation mit einem kontaktlosen Speichermedium (15) an der 
passiven Zubehorkomponente (2,3). 
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18. Steuereinrichtung nach Anspruch 17, dadurch. gekennzeichnet , 
dass das elektronische Erf assungsgerat (16) ein Schreib- und Le- 
segerat ist. 

19. Steuereinrichtung nach Anspruch 17 oder 18 , gekennzeichnet 
durch eine Speichereinheit (19) in Verbindung mit wenigstens ei- 
nem mobilen Speichermedium, vorzugsweise einer Speicherkarte (33, 
33')/ zur Speicherung von fur die passive Zubehorkomponente (2, 
3) und/oder fur den Betrieb spezifischen Daten. 

20. Steuereinrichtung nach Anspruch 19, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Speichereinheit (19) mit dem mobilen Speichermedium (33, 
33') zur Speicherung von personlichen zubehorspezif ischen Daten 
auf dem mobilen Speichermedium eingerichtet ist. 

21. Steuereinrichtung nach einem der Anspruche 17 bis 20, ge- 
kennzeichnet durch eine Anzeigeeinrichtung (18) und dadurch, dass 
die Speichereinheit (19) mit dem mobilen Speichermedium (33, 33') 
zur Speicherung von diese Anzeigeeinrichtung (18) bzw. deren 
Konf iguration, insbesondere in Abhangigkeit von der passiven Zu- 
behorkomponente (2, 3), betreffenden Inf ormationen eingerichtet 
ist. 

22. Steuereinrichtung nach Anspruch 21, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Anzeigeeinrichtung (18) zur Anzeige von aktuellen Posi- 
tionen eines der passiven Zubehorkomponente (2, 3) zugeordneten 
Servoantriebs (4) eingerichtet ist. 



AW/dh 
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Zusammenf assung 



Fur Kamerasysteme mit einer Steuereinrichtung zumindest einer 
passiven Kamera-Zubeh6rkomponente wird vorgeschlagen, ein kon- 
taktloses Speichermedium (15) an der passiven ZubehSrkompo- 
nente (2, 3) anzubringen und der Steuereinrichtung (20) ein 
elektronisches Erf assungsgerat (16) zur Kommunikation mit dem 
kontaktlosen Speichermedium (15) zuzuordnen. 

(Fig. 4) 
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